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< 4 < Beschreibung 

Die Erfindung betrifft einen Stabhochsprungstander 
gem&B Oberbegriff von Anspruch 1. 

Bei einem gattungsbildenden Stabhochsprungstander 5 
bzw. einer solchen Anlage daraus wird bei der H6hen- 
verstellung der Auflegestange der Ausleger gegen einen 
Anschlag gefahreiL Das Verfahren des Auflegers ge- 
schieht entweder von Hand oder mittels Motor mit End- 
schalter. Die waagerechte Versteilung des Hohlprofil- 10 
rohres auf dem Basisgestell erfolgt ausschlieBlich von 
Hand. Diese Art der Bedienung eines Stabhochsprungs- 
tanders ist umstandlich, zeitaufwendig und erfordert 
mindestens zwei Personen Bedienungspersonal. In der 
Konsequenz bedeutet das auch beim Training fur den 15 
Sportier immer eine Hilfsperson zur Verfugung haben 
zu mussen. Ein weiterer Nachteil an bekannten Stab- 
hochsprungstandern ist, daB diese, bei heutigen Sprung- 
hdhen von etwa 6,40 Meter schon bei geringer Luftbe- 
wegung schwanken und vibrieren und so den Erfolg des 20 
Sprungs beeinflussen konnen. 

Deshalb liegt der Erfindung die Aufgabe zugrunde 
einen Stabhochsprungstander so zu verbessern, daB die- 
ser einfach und leicht bedienbar und prazise einstellbar 
ist, wobei nur eine Bedienungsperson notwendig sein 25 
soli und wobei der Stabhochsprungstander auBerdem 
an jedem beliebigen Ort aufstellbar ist und daB er in sich 
so stabil ist, daB er weitestgehend schwankungs- und 
vibrationsfrei steht 

Diese Aufgabe wird erfindungsgemaB entsprechend 30 
dem Kennzeichen des Anspruchs 1 gelost 

Der eine Elektromotor bewegt das senkrechte Hohl- 
profilrohr horizontal auf dem waagerechten Basisge- 
stell Dieser eine Elektromotor ist direkt im Bereich des 
unteren Endes des Hohlprofilrohres angeordnet und 35 
zwar im unmittelbaren Bereich, wo es auf dem Basisge- 
stell bewegt wird. Dabei bewegt sich ein Zahnrad in 
einer Zahnstange, Zahnriemen oder ahnlicher Einrich- 
tung und fuhrt so das Hohlprofilrohr auf Schienen 
o.ahnL auf dem BasisgestelL 40 

Der weitere Elektromotor bewegt, ebenfalls iiber ein 
Zahnrad, in einer gezahnten Fuhrung den Ausleger in 
der Ausnehmung im Mantelrohr des Hohlprofilrohres. 
Dieser weitere Motor ist im Bereich des zu bewegenden 
Auslegers plaziert 45 

Der Prozessor steuert Uber Impulse getrennt die Be- 
wegungsablaufe beider Elektromotoren, also des einen 
und des weiteren Elektromotors. Ein manuelles Bewe- 
gen bzw. Betatigen eines Stabhochsprungstanders oder 
auch nur eines Teiles davon ist somit nicht mehr erfor- 50 
derlich. Dadurch kann der Stabhochsprungstander von 
nur einer Person bedient werden, d. h. der trainierende 
Sportier braucht keine Hilfsperson mehr. Insgesamt ist 
somit durch das automatische vertikale und horizontale 
Bewegen des Stabhochsprungstanders die Forderung 55 
von einfacher und leichter Bedienung durch nur eine 
Person erfflllt 

In Weiterbildung der Erfindung kann jeder Elektro- 
motor, sowohl fiir die H6henverstellung des Auslegers, 
als auch fur die horizontale Basisverstellung des Hohl- 60 
profilrohres Qber ein Schaltpult betatigbar sein. Auch 
kann auf jedem der vier Stuck Elektromotore ein Dreh- 
winkel-Encoder angeordnet sein. Ebenso kann das 
Schaltpult mit einem Personalcomputer verbunden sein 
und die Elektromotore kttnnen mit einer 24-Volt-Netz- 65 
teil-Anlage und/oder einem Akkumulator betrieben 
werden. 

Durch das Schaltpult wird der gesamte Stabhoch- 


sprungstander von zentraler Stelle aus bedient und ge- 
steuert Das kann vom Sportier selbst geschehen. Der 
Decoder gibt die Werte an den jeweiligen Drehwinkel- 
Encoder auf dem Elektromotor weiter. Ober die An- 
schluBmoglichkeit vom Schaltpult an einen Personal- 
computer konnen dort alle Werte gespeichert, regi- 
striert und sofort ausgewertet werden. Vorteilhaf t kann 
die Anlage mit Niedervoltspannung Qber eine Netzteil- 
Anlage und/oder einen Akkumulator betrieben werden. 
Dadurch ist es moglich den Stabhochsprungstander an 
jedem beliebigen Ort aufzustellen und zu betreiben. 
Theoretisch ist es mdglich die Stromversorgung iiber 
ein Kraftf ahrzeug zu beziehen. 

In erfinderischer Ausgestaltung kann das Schaltpult 
zwei Display (Anzeigesichtfenster) aufweisen, wobei im 
mittleren Bereich des Schaltpults vier mal drei Tasten 
mit der Zahlen Null bis Neun und "Clear" und "ok" ange- 
ordnet sein konnen. Desweiteren konnen auf dem 
Schaltpult rechts neben den Tasten ein Curser fiir die 
Distanzeinstellung und links neben den Tasten ein wei- 
terer Curser fur die Justierung angeordnet sein. Auch 
eine Ein- und Ausschalteinrichtung kann auf dem 
Schaltpult vorgesehen sein. 

Das Schaltpult mit zwei Display und der beschriebe- 
nen Tastatur macht das gesamte Schaltpult bedienungs- 
freundlich. Es ist einfach im Aufbau und tibersichtlich. 

Als weitere erfinderische Ausgestaltung kann vorge- 
sehen sein, daB das Hohlprofilrohr ein zylindrisches In- 
nenrohr und ein elliptisches bis oval es Mantelrohr mit 
wenigstens einer Ausnehmung aufweist, wobei die Aus- 
nehmung eine T-formige Hinterschneidung aufweist 
Die Ausnehmung mit der T-f6rmigen Hinterschneidung 
kann in Achsrichtung verlaufend iiber die gesamte Lan- 
ge des Hohlprofilrohres angeordnet sein. Auch k6nnen 
in dem Abstand zwischen dem Innenrohr und dem Man- 
telrohr Kammera angeordnet sein, so daB die Kammer- 
wande das Innenrohr und das Mantelrohr miteinander 
verbinden. 

Das Mantelrohr ist mit dem zentral angeordnetem 
zylindrischen Innenrohr verrippt fest verbunden. Letz- 
teres ist mit seinem kreisformigen Querschnitt Oberwie- 
gend verantwortlich fur die innere Stabilitat des Hohl- 
profilrohres. Das Mantelrohr mit der wenigstens einen 
hinterschnittenen Ausnehmung und den verbindenden 
Kammern zwischen Innenrohr und Mantelrohr hat da- 
bei stabilitatsunterstatzende Funktion. Auf diese Weise 
werden Schwankungen, Vibrationen etc. am Stabhoch- 
sprungstander weitestgehend unterbunden. 

Vorteilhafte Weiterbiidungen und erfinderische Aus- 
gestaltungen ergeben sich aus dem folgenden, anhand 
der Zeichnung prinzipmaBig dargestellten Ausfilh- 
rungsbeispieL 

Es zeigt: 

Fig. 1 Eine Standsaule in perspektivischer Ansicht, in 
prinzipmaBiger Darstellung; 

Fig. 2 eine Darstellung der horizontalen Verschiebe- 
mSglichkeiten eines Hohlprofilrohres in Seitenansicht; 

Fig. 3 ein Schaltpult in Drauf sicht und 

Fig. 4 einen Querschnitt durch ein Hohlprofilrohr. 

Fig. 1 zeigt eine Standsaule 1. Sie ist von einem Hohl- 
profilrohr 2 mit einem Fahrgestell 4 gebildet und steht 
verfahrbar auf einem waagerechten Basisgestell 3. Zwei 
sich spiegelbildlich gegenQberstehende Standsauien 1 
bilden einen Stabhochsprungstander (nicht dargestellt). 
Am Hohlprofilrohr 2 ist ein Ausleger 5, vertikal beweg- 
lich, angeordnet Das Hohlprofilrohr 2 mit dem Fahrge- 
stell 4 wird von einem Elektromotor 8 mit einem daran 
befindlichen Drehwinkel-Encoder 9 horizontal auf dem 


3 

1 BasisgesteU 3 bewegt Der Ausleger 5 wird von einem 
weiteren Elektromotor 6 bewegt Dieser Elektromotor 
6 weist einen Drehwinkel-Encoder 7 auf. Jeder Elektro- 
motor mit zugehdrigem Drehwinkel — Encoder 6, 7 und 
8, 9 ist einzeln fiber einen Processor impulsgesteuert 

In der Fig. 4 ist zu sehen, wie ein Hohlprofilrohr 2 von 
einem Innenrohr 10 und einem Mantelrohr 11 gebildet 
ist Das Innenrohr 10 und das Mantelrohr 11 weisen 
einen radialen Abstand zueinander auf. Im Mantelrohr 
11 sind zwei Ausnehmungen 12 mit T-fdrmigen Hinter- 
schneidungen 13 angeordnet Das Innenrohr 10 ist zylin- 
drisch ausgebildet, das Mantelrohr 11 weist im Ausffih- 
rungsbeispiel annthernd ovale Form auf. Die hinter- 
schnittenen Ausnehmungen 12, 13 verlaufen in Achs- 
richtung fiber die gesamte L&nge des Hohlprofilrohres 
2. In dem Abstand zwischen dem Innenrohr 10 und dem 
Mantelrohr 11 sind vier Kammern 14 angeordnet 
Selbstverstandlich ist die Zahl der angeordneten Kam- 
mern 14 beliebig. Es muB nur immer eine gerade Anzahl 
von Kammern 14 sein. Alle Kammern 14 sind deckungs- 
gleich ausgebildet Sie stehen einander jeweils symme- 
trisch gegentiber. Durch die WSnde 15,16 sind das In- 
nenrohr 10 und das Mantelrohr 11 untereinander ver- 
bunden. 

Fig, 3 zeigt ein Schaltpult 17 mit einem Display 18 und 
einem weiteren Display 19. Das weitere Display 19 zeigt 
digital die Hohe des Auslegers 5, d h. die Hohenanzeige 
an; das Display 18 gibt, ebenfalls digital, die Weitenan- 
zeige 35, 36 auf dem BasisgesteU 3, bezogen auf die 
NuUinie20(Fig.2)an. 

Im mittleren Bereich des Schaltpults 17 sind vier mal 
untereinander je drei Tasten 21, 22, 23 angeordnet Die 
Tasten 21 sind von null bis neun nummeriert; die Taste 
22 ist ftir "dear^Korrekturtaste) und die Taste 23 ffir 
"ok" (Bestatigungstastejvorgesehen. AuBerdem ist auf 
dem Schaltpult 17, rechts neben den vier mal drei Tasten 
21, 22, 23 der Curser 24, 25, 26, 27 ffir die Distanzeinstel- 
lung vorgesehen. Dabei bedeuten die 
Taste 24: Richtungstaste zur Verschiebung der Stand- 
sSule 1 auf dem BasisgesteU 3 gegen die Anlaufrichtung; 
Taste 25 : wie Taste 24 nur hier in Anlaufrichtung; 
Taste 26: Hdhenverstellung des Auslegers 5 
Taste 27: Positionsschalter ffir die Verstellung der Basis. 

Links neben den vier mal drei Tasten 21, 22, 23 befin- 
det sich ein weiterer Curser 28, 29, 30, 31. Es bedeuten 
die 

Taste 28: ist ffir die horizontale Einstellung des Hohl- 
profilrohrs 2 auf dem BasisgesteU 3 der Unken Standsau- 
lel; 

Taste 29: wie Taste 28 nur hier rechte StandsSule 1 ; 
Taste 30: ist ffir die Justierung der linken StandsSule 1 ; 
Taste 31: wie Taste 30, nur hier der rechten Standslule 1. 
Ein Einschaltknopf 32 und eine Ausschalteinrichtung 

33 (Not-Aus) sind ebenfaUs auf dem Schaltpult 17 ange- 
bracht 

In Fig, 2 ist prinzipmaBig gezeigt, wie die Standsaule 
1 im Verhaltnis zum Einstichkasten 34 verschiebbar ist 
Dabei gibt die Stellung 35 die maximale Einstellimg ge- 
gen die Anlaufrichtung, also in Richtung Einstichkasten 

34 (-) und die SteUung 36 die maximale EinsteUung in 
Richtung Matte ( + ), also in Anlaufrichtung an, d. h. vom 
Einstichkasten 34 weg. 

Die SteUung 20 ist dabei die sog. Nullinie oder Grund- 
stellung. Die Linie 37 deutet die FuBbodenoberkante an; 
bei 38 ist da Schaltpult 17 hdhenpositioniert und Figu- 
renzeichen 39 soli den Referenzpunkt +/-"0" ffir die 
Hohenmessung andeuten; das Zeichen 40 bezeichnet 
die maximale Sprunghdhen - EinsteUung, dh. die 
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hdchste SteUe des Auslegers 5. 

Der rechte und der linke Stabhochsprungst&nder wei- 
sen eine getrennte Steuerung auf. Pro Steuerung ist eine 
Nachjustierung fiber Schrittsteuerung oder Poti mog- 
5 lich um Hohendifferenzen auszugleichen (nicht syn- 
chronlaufende Elektromotore). Die Beschleunigungs- 
werte sind vor der Inbetriebnahme einsteUbar. Der Re- 
ferenzpunkt 39, das ist die unterste Lage des Auflegers 5 
und Uegt bei 1,50 m fiber der FuBbodenoberkante. AUe 

io Justierungen, die nicht auf dem Schaltpult 17 dargestellt 
sind, befinden sich auf einer Steuerungsplatine. Die H5- 
henjustierung erfolgt ein Mal nach der AufsteUung der 
Stabhochsprungstander 1 vor der Inbetriebnahme. Die 
H6heneingabe erfolgt direkt fiber die Tasten 21 des 

15 Schaltpults 17 mit den Zahlen nuU bis neun. Der einge- 
gebene Hdhenwert wird auf dem weiteren Display 19 
angezeigt Nach Betatigung der Taste 26 fahrt der Elek- 
tromotor 6 langsam an und beschleunigt dann auf seine 
maximale DrehzahL Kurz vor Erreichen der eingegebe- 

20 nen Hohe verringert der Elektromotor seine Drehzahl 
und fahrt langsam auf seine gewfinschte Position. Nach 
erneuter Betatigung der Taste 26 fahrt der Elektromo- 
tor 6 nach langsamen Beschleunigen auf den Referenz- 
punkt 39 zurfick. Dort erfolgt das Wiederauflegen der 

25 Auflegestange. Wenn nach dem Wiederauflegen keine 
neue Hohe eingegeben worden ist, wird der Aufleger 5 
auf die zuletzt eingegebene H6he gefahren. Es kann 
auch relativ von einer bereits eingegebenen Hohe nach 
oben oder nach unten verfahren werden, dadurch, daB 

30 eine neue gewfinschte Hdhe eingegeben und anschUe- 
Bend die Taste 26 betatigt wird. Zwischen der Fahrt 
findet ein standiger SoU-Ist-Wertvergleich fiber den 
Drehwinkel-Encoder 7 statt AUe Parameter, wie z. B. 
Verfahrgeschwindigkeit, Beschleunigung und Verz6ge- 

35 rung sind variabel und in einem Informationsspeicher 
mit wahlfreiem Zugriff (RAM) gespeichert Die Be- 
schleunigung beim Anfahren, sowie die Verzdgerung 
beim Anhalten erfolgt fiber eine frei programmierbare 
Rampenfunktion. Das bedeutet hohe Verfahrgeschwin- 

40 digkeit bei gleichzeitig hoher Prazision (kein Abwerfen 
der Auflegestange). 

Die maximale Fahrdauer von der untersten Position, 
dem Referenzpunkt 39 mit 1,50 Meter Qber der FuBbo- 
denoberkante 37 bis zur maximalen EinsteUung Sprung- 

45 hdhe 40 betragt ca. 20 Sekundeit Die minimal einzuge- 
bende H6he betr£gt 1,50 Meter; die maximal einzuge- 
bende Hohe ist 6,50 Meter. Auf jedem Display 18, 19 
befindet sich ein fixes Komma. Die erste eingegebene 
Zahl wird vor dem Komma positioniert Die nachfolgen- 

50 den Zahlen ordnen sich in der Folge hinter dem Komma 
an. Durch Bet&tigen der Taste 33, der Not-Aus-Taste 
bleibt der Elektromotor 6 sofort stehen. Bei erneutem 
Drticken der Taste 26 l&uft die Steuerung, wie vorher 
eingegeben normal weiter. 

55 Gem&B Vorschrift des internationalen Leichtathletik- 
verbandes (IAAF) muB die Standsaule 1 auf ihrem Ba- 
sisgesteU 3 in Anlaufrichtung um 80 Zentimeter und 
gegen die Anlaufrichtung um 40 Zentimeter verschieb- 
bar sein und zwar gerechnet von der Nullinie 20 aus. Die 

60 Werte daffir werden fiber die Tasten 21 eingegeben und 
auf den Display 18 angezeigt und zwar analog wie bei 
der Hoheneingabe. Die Beschleunigung dieses Systems 
ist gering, so daB die Auflegelatte nicht abgeworfen 
werden kann. Dies gilt ebenso ffir die Verzdgerung, bei 

65 der Richtungsanderung nach BestStigung durch die Ta- 
sten 24, 25. Der Referenzpunkt Uegt auf der Nullinie 20. 
Die maximale Fahrdauer von -40 bis +80 Zentimeter 
betragt ca. 20 Sekunden. 
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i . PatentansprUche 

1. Stabhochsprungstander mit zwei spiegelbildlich 
sich gegenUberstehenden Standsaulen, die von je 
einem waagerechten Basisgestell und einem senk- 5 
recht darauf beweglich angeordnetem Hohlprofil- 
rohr und einem im Bereich des Hohlprofilrohrs ge- 
fuhrten, senkrecht verfahrbaren Ausleger gebildet 
ist, dadurch gekennzeichnet, daB jede Stands&ule 

(1) Uber je zwei Elektromotore (6, 8) betatigbar ist, 10 
die unabhangig von einander betreibar sind, wobei 
ein Elektromotor (8) horizontal das Hohlprofilrohr 

(2) auf dem Basisgestell (3) bewegt und wobei der 
weitere Elektromotor (6) den Ausleger(S) vertikal 
im Bereich des Hohlprofilrohres (2) verfahrt und 15 
daB jeder Elektromotor impulsgesteuert ist und 
einzein liber einen Prozessor gesteuert ist und daB 
das Hohlprofilrohr (2) von einem Innenrohr (10) 
und einem, im radialen Abstand urn das Innenrohr 
(10) angeordnetem Mantelrohr (11) gebildet ist, 20 
wobei in dem Mantelrohr (1 1) wenigstens eine Aus- 
nehmung (12) eingeformt ist 

2. Stabhochsprungstander nach Anspruch 1, da- 
durch gekennzeichnet, daB jeder Elektromotor (6, 
8), sowohl fiir die Hdhenverstellung des Auslegers 25 
(5), als auch fur die horizontal Basisverstellung des 
Hohlprofilrohres (2) Qber ein Schaltpult (17) beta- 
tigbarist 

3. Stabhochsprungstander nach Anspruch 1 oder 2, 
dadurch gekennzeichnet, daB auf jedem der vier 30 
Stuck Elektromotore (6, 8) ein Drehwinkel-Enco- 
der (7, 9) angeordnet ist 

4. Stabhochsprungstander nach einem der Anspru- 
che 1—3, dadurch gekennzeichnet, daB das Schalt- 
pult (17) mit einem Personalcomputer verbunden 35 
ist 

5. Stabhochsprungstander nach einem der Anspru- 
che 1 —4, dadurch gekennzeichnet, daB die Elektro- 
motore (6, 8) mit einer 24-Volt-Netzteil-Anlage 
und/oder einem Akkumulator betreibar sind 40 

6. Stabhochsprunganlage nach Anspruch 2, da- 
durch gekennzeichnet, daB das Schaltpult (17) zwei 
Display (18, 19) aufweist 

7. Stabhochsprungstander nach einem der AnsprU- 
che 1 — 7, dadurch gekennzeichnet, daB im mittleren 45 
Bereich des Schaltpultes (17) viermal drei Tasten 
(21), nummeriert von null bis neun, sowie die Tasten 
"Clear" (22) und "ok w (23) angeordnet sind und daB 
das Schaltpult (17) rechts neben den Tasten (21, 22, 
23) einen Curser (24, 25, 26, 27) fur die Distanzein- 50 
stellung und links neben den Tasten (21, 22, 23) 
einen Curser (28, 29, 30, 31) fQr die Justierung auf- 
weist und daB ebenfalls eine Ein- (32) und Aus- 
schalteinrichtung (33) vorgesehen ist 

8. Stabhochsprungstander nach Anspruch 1, da- 55 
durch gekennzeichnet, daB das Innenrohr (10) zy- 
lindrisch und das Mantelrohr (11) im wesentlichen 
elliptisch bis oval ausgebildet ist und daB die Aus- 
nehmung (12) eine T-fdrmige Hinterschneidung 
(13) aufweist 60 

9. Stabhochsprungstander nach einem der AnspiH- 
che 1—8, dadurch gekennzeichnet, daB die Ausneh- 
mung (12) mit der T-f6rmigen Hinterschneidung 
(13) in Achsrichtung veriauft und Qber die gesamte 
Lange des Hohlprofilrohres (2) angeordnet ist 65 

10. Stabhochsprungstander nach einem der An- 
sprilche 1—9, dadurch gekennzeichnet, daB in dem 
Abstand zwischen dem Innenrohr (10) und dem 


6 

Mantelrohr (11) Kammern (14) angeordnet sind, 
wobei die Kammerwande (15, 16) das Innenrohr 
(10) und das Mantelrohr (11) untereinander verbin- 
dea 
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